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In the preceding paper， we had reported on the digital simulation of -
characteristics of the stepping motor. And we suggested that there are more 
important parameters with concerned to the electrical systems of the stepping 
motor. It had shown that these parameters had effects on the damping 
behaviour of the rotor oscilation of the stepping motor. But at that time 
we had not. enough experimental results to be compared with our theoretical 
foundation on the digital simulation. In this time we have experimented in 
more detail on the step response of the stepping motor. Then. we report 
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U 横軸 10ms/div. 
縦軸 上 98mA/div.下 7.140/div.
In=0.4A 
U 横軸 10ms/div. 
(c) (d) 
縦軸上 196mA/div.下 7.140/div.In=0.6A 
V 横軸 10ms/div. 
縦軸上 196mA/div. 下 7.140/div.
In=0.8A 
U 横軸 10ms/div. 
(e) 
縦軸上 196mA/div. 下 7.140/div
In=l.OA 

























舎一一ー・ 10 =0. 2A 
*一--'JC， 10 =0. 4A 
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NO. of tl)e peak point 
20 怜 12 16 
NO. of the peak point 































争ー---0 10=0. 8A 









20 12 16 
NO. of the peak point 
20 l2 l6 
NQ. of the peak point 
。0=220(d) 
回転子振動の特性(電流パラメータ)






















































? 」 ? 〉
?
?
1.0 日.2 O.勾 0.6 0.8 
Fie1d CUI'rent-Io (A) 
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1.0 0.2 0.4 0.6 0.8 
Fie1d cUI'I'ent-Io (A) 
1.0 0.2 O.斗 0.6 0.8 
Fie1d cUI'I'ent-Io (A) 
θ。=220(d) 
回転子振動の特性(ピーク点パラメータ)





















































1.0 0.2 O.斗 η.6 0.8 
Field current-10 (A) 
1.0 0.2 斗 0.6 0.8 
l:'ield current司 10 (A) 
(b)=80=220 
回転子振動の特性(区間パラメータ)く周期特性相当〉











































x-一ー→(1 c =0. 4A 
d--一一企 10 =0. 6A 
。ーーー--()10 =0.自A













10 2 斗 6
NO. of the sect ion 
10 
NO. of the section 
θ。=220
回転子撮動の特性(電流パラメータ)<周期特性相当〉
(θ。=0 . io= 0 ) 
































x" + 2tx' + i/sinx=O・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ (1) 






























































constants of the stepping motor 
も=0.01







.--- Pea 比 value of Plus side 
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前沢..非線形常微分方程式.第4章.ダイヤモンド社(昭44)4) 
のシュミレーションにも増して電気系の影響が無視し
得ないものであることが判明した。 3) その反面，
データとしてはその採集方法上やむを得ない面もある
がやはり精度をもう少し良くすべきである。と言った
ようなことが言える。
これに対しては前述のごとくさらに精度を高める方
法を検討中であり，また解析もすすめている。残され
た問題点については別の機会に報告したい。
